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審 査 の 要 旨 
【批評】 
 本論文は、従来注目されていなかった協調作業における時系列的な繰り返しパターンである「動作
リズム」に注目し、人とロボットがお互いの動作リズムを合わせつつ、ロボット側から人に対して別
のモダリティを用いて動作リズムを提示することによって、ロボットの物理制限の中でよりよい協調
作業を実現する、新しい人とロボットの協調方策を提案している。人に対して、どのようなモダリテ
ィから動作リズムの提示を行うのがよいのかを実験的に明らかにするとともに、人の動作リズムの検
出法、ヒューマノイドロボット動作の生成法を提案し実験的に有効性を検証している。また、人とロ
ボットがお互いの動作リズムを合わせつつ、ロボット側から人に対して別のモダリティを用いて動作
リズムを提示する方法についても、単なる提案にとどまらず、人間工学的な実験を行いその有効性を
検証している点は評価できる。本論文の成果は、少子高齢社会による労働力不足を解消するために期
待されている人とロボットのよりよい協調作業を実現するために有効なものである。 
 
【最終試験の結果】 
平成２７年２月１０日、システム情報工学研究科において、学位論文審査委員の全員出席のもと、
著者に論文について説明を求め、関連事項につき質疑応答を行った。その結果、学位論文審査委員全
員によって、合格と判定された。 
【結論】 
上記の学位論文審査ならびに最終試験の結果に基づき、著者は博士（工学）の学位を受けるに十分
な資格を有するものと認める。 
 
 
